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マルチ GNSS による測位特性評価 
 
 
An Evaluation of the Multi GNSS Positioning Characteristics 




Abstract: This paper shows the positioning accuracy by the multi-GNSS (Global 
Navigation Satellite Systems). In the field of the satellite positioning systems, the 
GPS (Global Positioning Systems) , which is maintained by the United States 
government, is very famous in the world. Recently, the GLONASS (Global 
Navigation Satellite System:Russia), the Galileo (EU) , the Baidu (China) and the 
QZSS (Quasi Zenith Satellite System: Japan) are running and are freely accessible 
by anyone with a receiver. The GNSS is defined as space-based positioning system 
environment using mutually these satellite systems. However, it has not been 
clearly indicated that how positioning accuracy using the multi-GNSS are resulted 
because there are not many receivers of the GNSS for consumers in the world. In 
this research, the signal information from the multi-GNSS was received by being 
applied in JAXA (Japan Aerospace Exploration Agency)’s QZSS Experiment. The 
results from processing the signal information showed that the GNSS combination 
of the GPS and the QZSS has the highest positioning accuracy. 
                     
 
１．はじめに 
    
 マルチ GNSS(Global Navigation Satellite System:全地球
航法衛星システム)測位と呼ばれる衛星測位システムの
利用が普及しつつある。これまでの衛星測位は、主に、












機が十分に市場に流通してないため，マルチ GNSS によ 
 
















り、今後 2 機以上を打ち上げ日本上空（天頂）に 24 時間
位置する計画となっている。 
図-1 は、学内の観測点にて 24 時間にわたって受信し
た GPS，GLONASS, QZSS および EU（欧州連合）が打ち
上げた Galileo の全測位衛星からの信号の受信状況を示 
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測位衛星 国 個数 周期 軌道数
GPS アメリカ 32 約12時間 6 
GLONAS
S 
ロシア 24 約12時間 3 
QZSS 日本 1 約24時間 1 
図-1 時間帯別 GNSS 信号受信状況 
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GLONASS+QZSS の標準偏差は 100m 以上を示し，実用
上として測位に利用できる結果は示されなかった。しか











図-9 は，本研究で設定した GNSS の組合せのうち可視



















機から 11 機まで減少し，それから 16 機まで増加，それ




















最も精度が高い組合せは GPS と QZSS の組合せによるも
のであった。元来，QZSS は GPS の補完衛星として打上
げられたものであって,諸仕様自体が GPS との併用で精
度向上が上がるように設計されているため，このような
結果が得られたのではないかと推測される。しかしなが
ら，QZSS の地上軌跡は日本からオーストラリアにかけ
てのみであり，全球では利用できない点が短所である。
一方，GLONASS が関連する組合せの測位精度は，他の
結果と比較して低い結果が示された。これに関しては，
測位計算手法自体の見直しが必要ではないかと考えてい
る。測位精度に関わる要因特性としては，衛星数ならび
に衛星の幾何学的配置を示す DOP をとりあげ分析を行
った。結果としては，衛星数の増加に伴う DOP の改善が
確認され，GNSS で最も期待されている“可視衛星数の
増加→測位精度向上”を裏付ける結果が得られた。また，
捕捉衛星の種類および数の構成が測位精度に与える影響
も確認された。市販の受信機および解析ソフトウェアで
は測位計算に使用する衛星を選択することが可能であり，
実利用において測位精度を向上させる鍵として，GNSS
による測位においては，測位計算に使用する衛星の選択
基準の指針策定が今後の検討課題として考えられる。 
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